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Abstrak- Berdasarkan data FAOSTAT pada Desember 2014 
tentang produksi beras di dunia masih kurangnya sekitar 
239.500.000 ton beras konsumsi setiap tahunnya Melihat data 
tersebut, perlunya makanan pokok alternatif pengganti beras yang 
diperlukan demi keberlangsungan pangan dunia.  Jagung yang 
merupakan alternatif pangan kedua setelah beras di Indonesia 
memiliki kandungan nutrisi per 100 gram lebih tinggi 20 Kkal 
dibanding nasi putih yang hanya 130 Kkal, menurut  Dr. Dion 
Sulistyo yang merupakan salah seorang ahli gizi Indonesia. 
Namun, yang menjadi permasalahan pada komoditas jagung ini 
adalah dalam hal penanam maupun perawatan yang masih 
membutuhkan banyak biaya dan membutuhkan banyak tenaga 
manusia. Berdasarkan permasalahan tersebut, penulis memberikan 
ide untuk membuat sebuah alat yang mampu meringankan beban 
dalam hal penanaman tanaman biji jagung berjudul “Skandal 
Cornel Ronaldo (Sistem Kendali Corn Seed Planter Robot berbasis 
Android)”. Alat tersebut adalah berupa robot penanam dan 
penyiram jagung dengan tracking otomatis maupun yang mampu 
dikendalikan dengan remote control yaitu smartphone android. 
Smartphone pada alat ini bukan hanya mampu sebagai kendali 
sistem tracking, namun juga mampu memonitor penampungan 
level air dan berat jagung Penerapan alat tersebut dalam bidang 
pertanian diharapkan mampu menjadi jawaban atas modernisasi 
teknologi pertanian sehingga komoditas pangan akan meningkat 
dan mampu mencukupi pangan Indonesia maupun dunia.  
Kata kunci : Robot, Jagung, Pertanian, Pangan, Android. 
I. PENDAHULUAN 
Berdasarkan data dari FAOSTAT pada Desember 2014 
tentang produksi beras di dunia masih kurangnya sekitar 
239.500.000 ton beras konsumsi dalam setiap tahunnya[1]. 
Berdasarkan permasalahan tersebut, masih perlunya 
makanan pokok alternatif pengganti beras yang diperlukan 
demi keberlangsungan pangan dunia. Jagung yang 
merupakan alternatif pangan kedua setelah beras di 
Indonesia memiliki kandungan nutrisi per 100 gram jagung 
lebih tinggi 20 Kkal dibanding nasi putih yang hanya 130 
Kkal menurut data dari Dr. Dion Sulistyo yang merupakan 
salah seorang ahli gizi Indonesia[2].Namun, dalam hal 
penanam komoditas jagung tersebut masih minim dan 
susahnya modernisasi. 
Pada penelitian sebelumnya, terdapat beberapa alat 
yang dapat mempermudah pekerjaan penanaman pertanian 
komoditas jagung tersebut. Salah satu contoh alat adalah 
“Kendali Prototype Robot Penanam Jagung berbasis 
Android”[3]. Kelemahan dari alat tersebut adalah masih 
terbatas pada penggunaan modul Bluetooth HC 05 yang 
memiliki jarak jangkauan maksimal hanya 20 meter dan 
pada desain interface-nya belum mampu menampilkan 
sistem monitoring stok tampungan biji dan air yang tersisa 
pada alat penanam tersebut. 
Berdasarkan latar belakang tersebut, maka dalam 
penelitian ini dirancang suatu sistem kendali robot penanam 
biji jagung menggunakan smartphone Android. Pada sistem 
kendali tersebut terdapat 2 mode kendali yaitu manual dan 
otomatis. Sistem kendali manual bekerja seperti remote 
control pada robot menggunakan smartphone Android. 
Sedangkan pada sistem kendali otomatis, robot mampu 
menanam otomatis sesuai masukan jumlah penanaman. 
Untuk sistem komunikasi pada robot tersebut menggunakan 
modul WiFi ESP8266 dan penambahan fitur untuk interface 
monitoring stok tampungan biji dan air. Untuk penghitungan 
pada stok tampungan menggunakan sensor loadcell untuk 
berat biji jagung dan water level sensor untuk monitoring 
level air. 
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II. METODOLOGI 
. Metodologi tahapan pelaksanaan yang diperlukan dalam 
pembuatan alat “SKANDAL CORNEL RONALDO” adalah 
sebagai berikut. 
1. Studi Literatur 
Studi literatur dilakukan bersumber dari artikel ilmiah 
penanaman biji jagung, laporan tugas akhir dan 
wawancara tentang masalah yang dihadapi petani pada 
penanaman biji jagung. 
2. Pengumpulan Referensi Aplikasi Android 
Pada bagian ini akan dipelajari tentang pembuatan 
aplikasi “SKANDAL CORNEL RONALDO.apk” 
dengan menggunakan platform Android menggunakan 
MIT APP Inventor 2 dan sinkronisasi pada hardware. 
3. Desain Model 
Pada bagian ini akan dilakukan pembuatan desain 
model mekanik, dengan rangkaian hardware terlebih 
dahulu disimulasikan pada aplikasi dan sekaligus diisi 
program serta membuat desain kontrol dari software. 
4. Pembuatan Database dan Program 
Database dibuat dengan cara memperhatikan setiap 
pembacaan sensor yang kemudian akan dikirim ke 
penyimpanan webserver dan selanjutnya dapat diakses 
melalui aplikasi “SKANDAL CORNEL 
RONALDO.apk” 
5. Uji Coba dan Kalibrasi 
Desain yang telah dibuat akan di uji coba untuk 
mengetahui tingkat akurasi pembacaan sensor dan di 
kalibrasi untuk menentukan nilai toleransi sensor. 
6. Pembuatan Mekanik Robot 
Pada bagian ini akan dilakukan pembuatan rangka 
mekanik robot secara keseluruhan yang pada tahap 
sebelumnya sudah didesain dan disimulasikan. 
7. Pembuatan Aplikasi Android 
Pada tahap ini akan dilakukan pembuatan aplikasi yang 
mampu mengendalikan tracking dan monitoring 
tampungan pada robot menggunakan software MIT 
APP Inventor 2. 
8. Revisi Alat 
Jika terjadi bug atau error pada pengujian, maka akan 
dievaluasi dan dilakukan perbaikan terhadap sistem 
yang sudah dibuat. 
9. Model Akhir 
Pada tahap ini telah diperoleh sistem final, berupa alat 
Corn Seed Planter Robot serta aplikasi yang dapat 
diinstal di smartphone Android sebagai sistem kendali 
dan monitoring tampungan robot tersebut. 
10. Publikasi Jurnal 
Pada tahap ini akan dilakukan publikasi jurnal 
perangkat “SKANDAL CORNEL RONALDO” 
dengan harapan jurnal yang diterbitkan dapat diterima 
oleh berbagai pihak. 
Adapun secara garis besar, langkah-langkah 
pembuatan perangkat “SKANDAL CORNEL 
RONALDO” ini dapat dilihat pada gambar 1. 
 
Gambar 1. Diagram Blok Langkah Pembuatan alat 
Untuk mempermudah proses implementasi dari 
rancangan yang dibuat, maka perangkat “SKANDAL 
CORNEL RONALDO” akan dimodelkan dalam bentuk 
blok diagram. Blok diagram akan digunakan untuk 
memodelkan keseluruhan sistem. Blok diagram sistem dapat 
dilihat pada gambar 2. 
 
Gambar 2. Diagram Blok Alur Kerja Sistem 
Sistem Tracking SKANDAL CORNEL 
RONALDO akan berjalan sesuai dengan ilustrasi lahan pada 
gambar 3. 
Gambar 3. Ilustrasi tracking robot pada lahan jagung 
Penjelasan untuk tracking robot pada gambar 3 adalah 
sebagai berikut: 
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1. Robot akan berjalan seperti ditunjukkan garis berwarna 
hitam. 
2. Ketika mode otomatis, rute robot yang akan dilalui 
adalah berjalan lurus sesuai panjang lahan. 
3. Pada setiap interval 50 cm akan berhenti untuk 
melakukan penanaman. 
4. Robot akan berbelok 90 derajat searah jarum jam, lalu 
bergerak maju sesuai interval dan kembali berbelok 
sebesar 90 derajat searah jarum jam. 
5. Pada langkah selanjutnya, robot akan berjalan lurus 
sesuai panjang lahan yang akan ditanam biji jagung, 
lalu kembali berbelok sebesar 90 derajat berlawanan 
jarum jam dan selanjutnya bergerak kembali dengan 
jarak 160 cm dan akan berbelok sebesar 90 derajat 
berlawanan jarum jam. 
6. Dalam satu rute ini akan berlaku kelipatan sesuai luas 
lahan yang telah dimasukkan pada robot. 
7. Untuk mengetahui jarak tempuh lahan menanam biji 
jagung robot pada mode otomatis akan dilakukan 
pengukuran jarak secara manual seperti ditunjukkan 
seperti garis berwarna merah dan hasil pengukuran 
jarak akan tercatat pada smartphone. 
Prinsip kerja untuk sistem penanaman robot 
“SKANDAL CORNEL RONALDO” ini dapat dilihat 
pada ilustrasi gambar 4. 
 
 
Gambar 4. Ilustrasi penanaman biji jagung pada lahan 
Berdasarkan ilustrasi pada gambar 4, prinsip kerja 
penanaman biji jagung dapat dijelaskan sebagai berikut: 
1. Pada mode manual, ketika tombol menanam dan 
menyiram pada Android ditekan lengan robot akan 
melakukan penyiraman oleh Motor DC pompa, 
selanjutnya adalah pembuatan lubang jagung oleh 
motor DC, lalu pengeluaran biji jagung melalui selang, 
dan yang terakhir adalah menutup lubang pada lahan 
oleh motor DC dengan cara memutar tanah. 
2. Mode otomatis bekerja setelah sistem tracking 
berhenti. Ketika robot sudah berhenti, maka lengan 
robot mulai bergerak menyiram tanah, setelah itu akan 
melakukan pelubangan lahan jagung dengan 
kedalaman tanah 5cm. Selanjutnya setelah mencapai 5 
cm, lengan robot akan melakukan penanaman biji 
jagung dan yang teakhir adalah menutup tanah. 
3. Pada tampungan ketika level air kurang dari 50 ml dan 
berat biji jagung kurang dari 50 gram maka sistem 
akan mengirim peringatan ke smartphone. 
III. HASIL DAN ANALISA 
A. Pengujian Motor DC Encoder 
Pada pengujian Motor DC Encoder dapat dilihat 
bahwa semakin besar PWM Motor yang digunakan 
maka RPM motor juga akan semakin meningkat. 
Tabel 1. Pengujian motor DC rotary Encoder 
 
 
 
B. Pengujian Motor Servo 
Pada pengujian motor servo tersebut error paling besar 
adalah 14.28% pada posisi 90 servo 105. 
Tabel 2. Pengujian Posisi Servo 
No Posisi Servo ° Selisih Error 
% 
1 0 0 0 0 
2 20 20 0 0 
3 50 50 0 0 
4 90 105 15 14.28 
 
C. Pengujian perhitungan Setting Lahan 
Penghitungan banyaknya tanam biji jagung ini 
didapatkan dari (panjang tanah/jarak antar lubang) x 
(lebar lahan/jarak antar gundukan). 
 
Tabel 3. Pengujian perhitungan setting Lahan 
No. Panjang 
tanah 
Lebar 
tanah 
Banyak 
tanam 
Biji 
Jagung 
Banyak 
belok 
Robot 
1. 500 120 20 kali 1 kali 
2. 1000 200 40 kali 2 kali 
3. 2000 300 80 kali 4 kali 
Berikut tampilan pengujian robot pada lahan. Pada 
PWM 
Motor 
Tegangan 
Output 
Motor 
(Volt) 
RPM Motor 
pada 
Tachometer 
Kecepatan 
Motor pada 
Encoder 
(Pulse) 
Selisih 
Kecepatan 
Encoder 
dengan 
Tachometer 
0 0 0 0 0 
60 2,81 328 495 167 
100 4,45 531 787 256 
150 6,48 782 1185 403 
200 8,31 1021 1536 515 
255 10,35 1155 1905 750 
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posisi awal dapat dilihat pada gambar 5. 
 
 
Gambar 5. Posisi awal robot pada lahan 
 
Tampilan pengujian robot untuk jarak tanam dapat 
dilihat pada gambar 6. 
 
 
Gambar 6. Jarak tanam robot 
 
Tampilan robot pada pengujian lahan tampak dari 
depan dapat dilihat pada gambar 7. 
 
 
Gambar 7. Tampak depan robot pada lahan 
 
Pengujian robot pada lahan tampak dari belakang dapat 
dilihat pada gambar 8. 
 
 
Gambar 8. Tampak belakang robot pada lahan 
 
D. Aplikasi Android SKANDAL CORNEL 
RONALDO.apk 
Aplikasi SKANDAL CORNEL RONALDO. 
apk tersebut dibuat menggunakan MIT App Inventor 2. 
Pada aplikasi ini sistem kendali robot dengan Android 
terdapat 2 mode yaitu manual dan otomatis. Berikut 
tampilan desain Android dapat dilihat pada gambar 9. 
Pada tampilan pada gambar 9. sebagai berikut:  
1. Menampilkan menu yang dapat dipilih seperti setting, 
sistem manual, otomatis maupun info tentang robot 
SKANDAL CORNEL RONALDO. Seperti yang 
ditunjukkan pada gambar 9(a). 
2. Menampilkan pengkoneksian pada WiFi dengan terlebih 
dahulu memasukkan alamat IP seperti yang ditunjukkan 
pada gambar 9(b). 
3. Ketika memilih sistem manual maka fungsi smartphone 
seperti remote control yaitu dapat memilih tombol maju, 
mundur, kiri, maupun kanan. Berdasarkan desain 
tampilan Android dapat diketahui juga bahwa sistem ini 
memiliki beberapa fitur monitoring seperti monitoring 
tampungan berat biji dan monitoring tampungan level air 
seperti tampilan pada gambar 9(c).  
4. Sedangkan jika memilih mode otomatis, maka robot 
akan berjalan otomatis sesuai input jumlah tanam. Untuk 
lebih jelasnya perhatikan gambar 9(d).  
5. Pada sistem monitoring tersebut monitoring pada jumlah 
tampungan sangat penting karena jika kapasitas 
tampungan kurang dari nilai yang ditetapkan sistem akan 
menampilkan peringatan pada aplikasi android untuk 
melakukan pengisian ulang pada tampungan, sehingga 
robot dapat bekerja melakukan penanaman secara 
maksimal. 
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(a) 
 
 
 (b) 
 
(c) 
 
(d) 
 
Gambar 9. (a) Tampilan Pilihan Mode (b) Sistem koneksi WiFi (c) 
Tampilan Mode Manual (d) Tampilan Mode Otomatis 
IV. KESIMPULAN 
Berdasarkan hasil pengujian dapat ditarik kesimpulan bahwa 
robot tersebut memiliki beberapa keunggulan diantaranya 
mampu berjalan menanam dan menyiram secara otomatis pada 
penanaman biji jagung. Selain itu, pada sistem aplikasinya 
dilengkapi sistem monitoring pada tampungan biji jagung dan air. 
Sehingga pemanfaatan robot ini diharapkan mampu meningkat 
produksi jagung. Aplikasi “SKANDAL CORNEL 
RONALDO” dapat digunakan untuk semua jenis 
Smartphone Android dan perangkat tersebut mudah 
digunakan karena dapat membantu memudahkan bidang 
pertanian khususnya penananam biji jagung. 
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